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Abstrak—Penelitian ini dimaksudkan untuk membuat 
rancang bangun alat bantu makan berupa sendok yang 
dikhususkan untuk penderita Parkinson. Rancang bangun 
sendok penderita Parkinson dalam penelitian ini mengunakan 
sensor 3-Axis gyroscope accelerometer MPU-6050, sensor 
getaran SW-420, mikrokontroler ESP-32, dan motor stepper 
SG-90 untuk menstabilkan posisi sendok akibat getaran 
tangan penderita Parkinson. Data yang diperoleh dari 
penelitian ini adalah sensor SW-420 yang mendeteksi getaran 
tangan penderita lalu data tersebut distabilkan menggunakan 
metode complementary filter yang berfungsi untuk 
meminimalisir margin error pada sensor MPU-6050.  
Kata Kunci—ESP32, MPU-6050, Parkinson, Sendok, SW-
420, SG-90. 
Abstract - The purpose of this research is to make a design for 
containing eating utensils which is specifically for Parkinson's 
sufferers. In this study, a 3 -Axis MPU-6050 gyroscope 
accelerometer sensor, SW-420 vibration sensor, ESP-32 
microcontroller, and SG-90 stepper motor to stabilize 
accessories can be used to help Parkinson's users. The data 
obtained from this study is the SW-420 sensor that supports 
patient hand vibrations and then the data is stabilized using a 
complementary filter method that works to minimize margin 
errors on the MPU-6050 sensor. 
Keywords - ESP32, MPU-6050, Parkinson, Spoon, SW-420, 
SG-90. 
I. PENDAHULUAN 
Parkinson merupakan penyakit yang banyak menyerang 
manula namun telah ditemukan juga pada umur 30 tahun. 
Penderita parkinson memiliki keterbatasan pergerakan 
karena ketidaksinambungan saraf motorik mereka. Tremor 
yang selalu terjadi pada pergerakan tangan penderita 
membuat kesulitan saat makan. Diperlukan sebuah perangkat 
untuk membantu penderita untuk makan[1]. Salah satu 
metode yang dapat digunakan untuk alat bantu penderita 
Parkinson ini menggunakan sensor MPU6050 dan sensor 
SW-420 untuk mendeteksi dan merasakan getaran tangan 
penderita. Tiga buah motor stepper SG-90 digunakan untuk 
menstabilkan posisi sendok makan penderita. Dan 
mikrokontroler ESP-32 digunakan untuk memproses 
keseluruhan program. Lalu penggunaan complementary filter 
adalah untuk mengurangi noise yang tinggi dari hasil 
keluaran sensor MPU-6050. 
II. TINJAUAN TEORI 
2.1 ESP-32 
ESP-32 adalah mikrokontroler yang dikenalkan oleh 
Espressif System dan berfungsi untuk menampung dan 
memproses semua port dan ic sehingga bisa mengontrol 
driver sehingga port atau device yang terhubung ke 
Mikrokontroler tersebut dapat berjalan dengan baik. 
Mikrokontroler ini juga memiliki kemampuan untuk 
terhubung dengan internet melalui jaringan wireless tanpa 
tambahan board lagi karena sudah tersedia modul WiFi 
dalam chip sehingga sangat mendukung untuk membuat 
sistem aplikasi Internet of Things.   
2.2 Complementary Filter 
Complementary Filter adalah algoritma filter yang terdiri 
dari 2 buah filter yaitu Low Pass Filter dan High Pass Filter. 
Output dari sensor accelerometer akan diberi Low Pass 
Filter, sedangkan High Pass Filter untuk output dari sensor 
gyroscope. Pada sensor gyroscope nilai outputnya akan  
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diintegral sebelum diberi High Pas Filter, kemudian hasil 
pengukuran kedua sensor yang telah difilter akan 
digabungkan. Hasil dari penggabungan itu disebut 
complementary filter [2]. 
 
2.3 Sensor MPU-6050 
Sensor MPU-6050 adalah sebuah modul yang 
merupakan 6 axis Motion Processing Unit dengan 
penambahan regulator tegangan dan beberapa komponen 
pelengkap lainnya yang membuat modul ini siap dipakai 
dengan tegangan supply sebesar 3-5VDC.  M odul ini 
memiliki interface I2c yang dapat disambungkan langsung 
ke MCU yang memiliki fasilitas I2c dan Sensor MPU-6050  
berisi sebuah MEMS Accelerometer dan sebuah MEMS 
Gyro yang saling terintegrasi. Sensor ini sangat akurat 
dengan fasilitas hardware internal 16 bit ADC untuk setiap 
kanalnya. Sensor ini akan menangkap nilai kanal axis  X, Y 
dan Z bersamaan dalam satu waktu. 
 
2.4 Sensor SW-420 
Sensor SW-420 adalah sensor pendeteksi getaran 
menggunakan 1 buah pelampung logam yang berisi 2 
elektroda yang akan bergetar didalam tabung ketika Sensor 
menerima getaran atau guncangan lalu Sensor akan 
memberikan input 1 (HIGH) jika tidak ada getaran input 0 
(LOW). 
 
2.5 Motor Stepper SG-90 
Motor Stepper SG-90 adalah sebuah perangkat atau 
aktuator putar (motor) yang dirancang dengan sistem 
kontrol umpan balik loop tertutup (servo), sehingga dapat di 
set-up atau di atur untuk menentukan dan memastikan posisi 
sudut dari poros output motor serta dengan ukuran kecil dan 
ringan tetapi mempunyai kekuatan atau torsi yang cukup 
besar. 
III. METODOLOGI 
Dalam penelitian ini, metodologi yang digunakan adalah 
penerapan complementary filter pada rancang bangun 
sendok makan untuk penderita Parkinson. Kerangka kerja 
system dapat dilihat dalam gambar 1 berikut. 
 
Gambar 1. Kerangka kerja system 
 
Dalam gambar tersebut, langkah awal yang dilakukan 
adalah inisialisasi pembacaan sensor. Setelah itu dilakukan 
penyaringan sinyal dengan complementary filter. Kemudian 
data sensor dikumpukan sebagai bahan referensi. Jika data 
sensor sesuai dengan data yang diingikan, maka motor 
sensor akan menstabilkan posisi sendok. 
3.1 Alat dan Bahan 
Alat yang digunakan dalam penelitian ini adalah : 
1. Solder Listrik 
Solder listrik merupakan alat pemanas timah. Prinsip 
kerjanya ialah mengubah energi listrik menjadi energi 
panas, sehingga alat tersebut sangat dibutuhkan dalam 
pembuatan alat elektronika sebagai penempelan timah. 
2. Jumper 
Jumper di gunakan Sebagai Penghubung Antara 
perangkat elektronik. 
3. ESP-32 
Papan ESP-32 digunakan sebagai mikrokontroler 
dari rangkaian – rangkaian yang sudah 
dihubungkan. 
4. Sensor MPU-6050 
Sensor ini berfungsi untuk menstabilkan posisi agar 
benda bias berada dalam posisi stabil 
5. Modul I2c 
Inter Integrated Circuit atau sering disebut I2c 
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Adalah Standar komunikasi serial dua arah yang 
fungsi khususnya untuk mengirim maupun 
menerima data 
6. Sensor SW-420 
Sensor SW-420 berfungsi sebagai pendeteksi 
getaran. 
7. Motor Stepper SG-90 
Berfungsi sebagai output dari sensor MPU6050. 
 
      Pelaksanaan penelitian 
      Pembuatan alat sendok Parkinson berbasis IOT yaitu    
meliputi : 
1. Penentuan ketepatan pendeteksi sensor 
kemiringian dereajat menggunakan sensor 
MPU6050,Sensor ini harus diletakan dekat pusat 
genggaman pengguna 
2. Pemasangan sensor SW-420 berfungsi untuk 
mengetahui seberapa kencang getaran tangan 
penderita Parkinson. 
3. Melakukan percobaan menggunakan metode 
complementary filter agar bias meminimalisir 
error dari sensor MPU6050. 
 
IV. PENGUJIAN DAN ANALIS 
A. Hasil Percobaan 
Dari hasil percobaan yang telah dilakukan secara 
bertahap semua sensor yang dipasangkan bekerja dengan 
baik dan tidak mengalami kesalahan.. Gambar 2 dibawah ini 
adalah  rangkaian alat untuk Sendok Parkinson. 
 
Gambar 2. Rangkaian alat sendok Parkinson 
 
Penjelasan gambar 2: 
1.ESP32 
2.Sensor SW-42(Vibration sensor) 
3.Sensor MPU6050 
4.3 buah Servo X,Y,Z 
 
Dalam penelitian pembuatan Sendok Parkinson 
mengguanakan ESP32 yang berfungsi untuk pengaturan 
mekanisme kerja komponen. 
Dalam pembuatan prototype ini menggunakan 3 tahapan 
yaitu  
a. Rangkaian ESP32 
 
Gambar 3. Rangkaian ESP32 
Gambar 3 merupakan gambar lengkap rangkaian ESP32 
,yang fungsinya mengirimkan perintah ke Sensor dan 
menerima output dari sensor MPU6050, dan Sensor SW-
42,setelah itu akan menggerakan Servo yang fungsinya 
sebagai penstabil sendoknya. 
b. Sensor SW-420 
 
Gambar 4. Sensor SW-42 
adalah rangkaian sensor Getaran yang fungsinya sebagai 
pendeteksi seberapa kuat getaran yang dilakukan oleh tangan 
penderita Parkinson. 
c. Sensor MPU6050 
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Gambar 5. Sensor MPU6050 
Adalah sebuah sensor yang fungsinya sebagai pendeteksi 
kemiringan derajat. 
  
4.1 Pengujian Tanpa Complementary Filter 
Pengujian ini dilakukan untuk menguji 
pergerakan pitch, roll dan yaw motor stepper sebagai 
aktuator demi kestabilan sendok. Pengujian dilakukan 
dengan merubah sudut pitch ,roll dan yaw pada alat 
bantu makan. 
  Tabel 1 sudut pengujian Pitch  
masukan sensor Error motor 
steppe
r 
Error 
moto
r 
  stepper  
0 o 0.17o 0.17 o 0 o 0 o 
-30 o -
25.69o 
4.31 o -10 o 15.69 o 
30 
o 
31.07o 1.07 o 15 o 15 
o 
15 
o 
15.18o 1.8 o 11 o 4.18 o 
-20 o -
16.24o 
3.76 o -6 o 10.24 o 
Rata-rata 
error 
 2.78 o  7.52 o 
  Tabel 2 sudut Pengujian Roll  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Tabel 3 sudut Pengujian Yaw  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Pengujian menghasilkan rata-rata sudut error 
2.78 pada pitch ,2.04 pada roll dan 2.74 pada yaw. 
 
 
B. Pengujian Dengan Complementary Filter Pengujian 
dilakukan sama dengan pengujian sebelumnya namun 
pengujian ini menggunakan algoritma complementary 
filter didalamnya. Pada table berikut untuk Pitch, roll 
dan yaw. 
 
Tabel 4 sudut Pengujian pitch 
masuka
n 
sensor Error motor 
steppe
r 
Error 
moto
r 
stepper 
0 o 0.17 
o 0.17 o 0 o 0 
o 
-30 o -31.28o 1.28 o -23 
o 
8.28 o 
30 o 29.27 o 0.63 o 20 o 9.27 o 
15 o 13.99 o 1.01 o 15 o 1.01 o 
-20 o -20.54 o 0.54 o 20 o 0.54 o 
Rata-rata error 0.61 o  3.18 o 
  Tabel 5 sudut pengujian Roll  
masuka
n 
Sensor Error motor 
steppe
r 
Error 
moto
r 
  stepper  
0 o 2.63 o 2.63 o 0o 0o 
-15 o -15.13 0.13 15 0.13 
15 o -14.96 0.04 -15 0.04 
5 o 4.89 o 0.11 o 5 o 0.11 o 
-10 o -10.05 o 0.05 o -10 
o 
0.05 o 
Rata-rata error 0.08  0.08 
 Tabel 6 sudut pengujian Yaw 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
masukan sensor Error motor 
stepper 
Error 
motor 
  stepper  
0 o 1.25 o 2.63 o 5 o 3.75 o 
-15 o 9.94 5.06 o -15 o 5.06 
15 o 12.67 o 2.33 o 15 o 2.33 o 
5 o 2.82 o 2.18 o 5 o 2.18 o 
-10 o -10.04 o 0.04 o -7 o 3.04 o 
Rata-rata error 2.04  3.15 
 
 
 masukan sensor Error motor 
stepper 
Error 
motor 
  stepper  
0 o 1.45 o 2.83 o 6 o 3.15 o 
-15 o      10.67 o 5.46 o -12 o 5.46 
15 o 12.67 o 2.33 o 13 o 2.02 o 
5 o 2.82 o 2.68 o 3 o 2.54 o 
-10 o -12.67 o 0.44 o -6 o 3.77 o 
Rata-rata error 2.74  3.22 
 
 
 
masukan sensor Error motor 
stepper 
Error 
motor 
  stepper  
0 o 1.45 o 1.44 o 0 o 0 o 
-15 o      10.67 o 1.01 o -15 o 0.11 
15 o 12.67 o 0.34 o 15 o 0.06 o 
5 o 2.82 o 0.48 o 5 o 2.32 o 
-10 o -12.67 o 0.44 o -10 o 0.21 o 
Rata-rata error 1.04  0.28 
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Pengujian menghasilkan rata-rata sudut error 0.61  
pada pitch ,0.08 pada roll dan 1.04 pada yaw. 
 
Sementara itu jika kita menggunakan sensor 
getaran SW-42 kita bisa mengambil data dan 
mengklasifikasikan seberapa parah penderita 
Parkinson,berdasarkan data medis Parkinson memiliki 
5 tingkatan dari mulai tahap awal sampai tingkat kronis 
dan berikut dari contoh grafik pada gambar 6. 
 
 
 
 
Gambar 6, Grafik SW-42 
Pada saat percobaan kami mencoba mempelajari getaran 
tangan penderita Parkinson dan didapat data bahwa sensor 
SW-42 akurat dalam percobaannya. 
 Sedangkan dalam bentuk yang akan dibuat kemungkin 
berbentuk prototype seperti gambar 7 dibawah ini. 
 
Gambar 7, Bentuk Prototype Sendok Parkinson 
V. KESIMPULAN 
Dari hasil percobaan yang telah dilakukan,Penggunaan 
pembuatan sendok Parkinson menggunakan sensor 
MPU6050 dan sensor SW-42 sangat memungkinkan,karena 
setelah menggunakan metode complementary filter bisa 
meminimalisir error dari getaran tangan penderita Parkinson 
,dan hasil memungkinkan sesuai dengan harapan yaitu 
menstabilkan tangan penderita Parkinson. 
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